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Abstrak 
Robot beroda dua saat ini sudah banyak berkembang, Robot Cerdas Pemain bola ini 
dibuat sebagai pembelajaran dibidang robotika. Robot ini mampu mencari bola tenis  sesuai 
dengan arah yang diharapkan. Robot pengambil bola ini dirancang menggunakan sensor 
ultrasonik, Sedangkan untuk kontrolernya digunakan Raspberry PI sebagai otak pemrosesan 
data dan motor servo untuk keseimbangan  robot saat pengambilan bola tenis lapangan, robot 
berjalan Untuk mencari posisi letak bola dibutuhkan pergerakan kedua penjepit yang 
digerakkan oleh motor servo serta pengambilan objek gambar menggunakan webcam sehingga 
posisi gambar bisa terdeteksi. 
 
Kata kunci— Robot, Sensor ultrasonik, webcam, motor Servo, raspberry Pi. 
 
 
Abstract 
 A two-wheeled robot is currently widely developed, Intelligent Robot soccer player was 
created as a study in the field of robotics. This robot is capable of finding a tennis ball in 
accordance with the direction expected. Robot ball makers is designed using Ultrasonic 
sensors, while for its controllers used Raspberry PI as the brain data processing and servo 
motor robot for balance while taking a tennis ball field, walking robot to locate the position of 
the location of the ball the second movement needed a brace which is driven by a servo motor 
as well as retrieval of object images using a webcam so that the position of the image can be 
detected. 
 
Keywords— Robot, Ultrasonic sensor, webcam, motor Servo, raspberry Pi. 
 
 
1. PENDAHULUAN 
 
erkembangan teknologi robotik saat ini sedang mengalami fase kemajuan pesat. Robot 
mengambil peran di hampir seluruh aspek kehidupan manusia. Contohnya kegiatan rumah 
tangga, kegiatan perkantoran, olahraga, maupun kegiatan produksi di berbagai industri. 
Diharapkan di masa depan robot dapat mengambil peran yang lebih besar dalam 
membantu aktivitas manusia sehingga dapat memudahkan manusia dalam melakukan berbagai 
kegiatan, Berdasarkan hal tersebut maka penulis terdorong untuk membuat suatu robot untuk 
pengambilan bola tenis lapangan. Robot ini dapat mengambil bola tenis berdasarkan warna dan 
bentuk sehingga proses pengambilan dapat dilakukan dengan tepat.  
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2. METODE PENELITIAN 
 
Metodologi yang digunakan oleh penulis adalah metodologi iterasi. Menurut Rosa A.S. 
dan M. Shalahuddin model iterative (iterative model) mengkombinasikan proses-proses pada air 
terjun dan iterative pada model prototype[1]. 
2.1 Survei Sistem 
 Pada tahap ini akan dilakukan beberapa kegiatan yang meliputi, penentukan ruang 
lingkup, pembuatan jadwal kegiatan dan pengumpulan data yang diperlukan seperti bahan 
dan alat–alat saat mendesain system seperti Citra adalah gambar pada bidang dua dimensi 
yang dihasilkan dari gambar analog dua dimensi dan kontinus menjadi gambar diskrit, 
melalui proses sampling gambar analog dibagi menjadi M baris dan N kolom sehingga 
menjadi gambar diskrit. Suatu citra RGB (Red, Green, Blue) terdiri dari tiga bidang citra 
yang saling lepas, masing masing terdiri dari warna utama,yaitu : merah, hijau dan biru di 
setiap pixel[2] 
2.2 Klasifikasi Robot 
Pada tahan ini dilakukan beberapa analisis berdasarkan tipe kontrolnya, suatu robot 
dapat dibedakan menjadi dua jenis, yaitu sistem loop terbuka, robot hanya dapat 
bergerak berdasarkan input yang diterima dan sistem loop tertutup memperbaiki 
kelemahan yang timbul pada sistem loop terbuka[3]. 
2.3 Analisis Sistem  
 Pada tahap ini dilakukan analisis terhadap komponen–komponen hardware meliputi 
webcam, motor dc gearbox, motor servo, motor driver, sensor ultrasonic, Raspberry Pi V2, 
Baterai Lithium Polimer, Acrylic, Saklar Toggle / software yang dibutuhkan adalah bahasa 
pemograman C untuk peng-coding pada robot. 
2.4 Desain Sistem 
Pada fase ini, mengaplikasikan analisis yang telah dilakukan ke dalam bentuk 
rancangan desain terhada koneksi antara hardware dan software perancangan sistem 
program yang akan diimplementasikan sebagai berikut : 
 
Gambar 1 Blok Diagram pada Hardware 
 
Blok Diagram Raspberry PI  terdapat pada Gambar 1 cara kerja dari rancangan 
robot menggunakan  Raspberry PI sebagai single board atau inti dari robot yang terhubung 
ke beberapa  alat–alat lainnya seperti pengendali driver motor dan motor DC, DC–DC 
Converter terhubung  dengan webcam dan mengendalikan arduino pro mini agar motor 
servo tidak bergetar jika dijalankan dan servo iltrasonic terhubung dengan Raspberry Pi. 
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Gambar 2 Flowchart Diagram Software pada Robot 
 
Flowchart Diagram Robot pada Gambar 2 menjelaskan bagaimana cara kerja robot 
beroda pengambil bola tenis lapangan, tombol switch untuk menghidupkan atau mematikan 
robot setelah menekan maka robot akan menghidupkan kamera untuk melihat apakah ada 
bola disekitar robot jika tidak ada robot akan belok kanan dan kembali ke kamera jika ada 
robot akan maju dan mendekati bola robot akan menangkap bola dan bola akan dibawah 
keatas untuk dijatuhkan ke dalam kotak yang tersedia. 
2.5 Pembuatan Sistem 
 Dalam tahap ini penulis membuat coding dan proses perakitan hardware pada 
pembuatan sistem. Pada fase ini robot yang telah dibuat akan diuji untuk mengetahui 
kekurangan dari sistem aplikasi kemudian diperbaiki jika terdapat kesalahan. 
2.6 Implementasi Sistem 
 Pada fase ini meliputi proses penerapan sistem yang dirancang untuk pengguna 
dengan menggunakan tool Putty sebagai open source yang dapat digunakan untuk 
melakukan protokol jaringan SSH[4], Winscp berfungsi untuk transfer file atau 
copy file dari windows dengan linux, Xming sebagai port dari X Window System 
yang terdapat di Microsoft sistem operasi Windows[5]. 
 
3. HASIL DAN PEMBAHASAN 
 
3.1   Cara Kerja Robot 
 Robot ini akan pemograman bahasa C sebagai pengendali dan pengenalan warna 
dan bentuk objek sehingga dapat mengenali warna serta bentuk objek yang telah ditentukan 
atau dengan kata lain adalah bola tenis sebagai objek yang akan digunakan nanti. Robot ini 
dibuat untuk mengenali warna bola tenis setelah warna bola tenis terdeteksi maka robot 
tersebut akan menuju ke arah bola dan secara otomatis akan mengambil bola tersebut. 
Pada Gambar 3 menjelaskan bagaimana rancangan robot yang akan digunakan 
seperti webcam yang berfungsi sebagai kamera untuk melihat objek bola tenis nantinya serta 
dilengkapi juga beberapa sensor ultasonic ,sensor ini nantinya berfungsi sebagai pengaturan 
jarak antara robot dengan benda-benda lainnya agar tidak saling bersentuhan, robot ini juga 
dilengkapi dengan dua ban dan dua motor DC yang berfungsi sebagai mesin penggerak pada 
ban, kecepatan dan arah ban akan diatur oleh motor driver. Robot ini nantinya akan 
menggunakan Raspberry PI V2 sebagai single board atau inti dari robot yang terhubung 
kebeberapa alat-alat lainnya seperti webcam dan sensor ultrasonic. Untuk proses 
pengambilan objek bola tenis, robot ini dilengkapi lengan yang terbuat dari bahan plastik 
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acrylic serta dilengkapi dengan motor servo yang berfungsi sebagai penggerakan lengan 
robot, lengan robot ini dapat berputar hingga 180 derajat. 
 
Gambar 3 implementasi Robot Beroda Pengambil Bola Tenis Lapangan 
 
Gambar 4 Robot Beroda Pengambil Bola Tenis Lapangan 
 
3.2 Pengujian Respon Sensor Ultrasonic 
Saat pengujian respon sensor ultrasonic terdapat beberapa pengujian seperti sensor 
kanan, sensor kiri, sensor depan dan jarak sensor 0,5 m, 1 m, 1,5 m, 2 m  yang 
mendapatkan hasil seperti berikut ini :  
. Tabel 1 Pengujian Sensor Ultrasonik 
Jarak Kanan Kiri Depan 
0,5 m 1. 51,145689 
2. 52,231234 
3. 56,877654 
1. 48,862725 
2. 45,332446 
3. 50,898439 
1.  49,564321 
2. 50,067892 
3. 51.093845 
1 m 1. 100,70098 
2. 100,79045 
3. 101,12388 
1. 99,848494 
2. 100,33385 
3. 101,09883 
1. 98,544523 
2. 98,796943 
3. 100,39484 
1,5 m 1. 148,48598 
2. 148,99828 
3. 151,22272 
1. 146,82932 
2. 143,77272 
3. 150.98264 
1. 143,56467 
2. 144,89364 
3. 150,37478 
2 m 1. 205,89947 
2. 206,45536 
3. 207,56432 
1. 201,87769 
2. 199,78788 
3. 200,87689 
1. 198,87646 
2. 205,98763 
3. 204,98734 
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Gambar 5 Hasil Jarak 0,5 m 
 
      Gambar 6 Hasil Jarak 1 m 
 
     Gambar 7 Hasil Jarak 1,5 m 
 
 
      Gambar 8 Hasil Jarak 2 m 
 
3.3 Pengujian Intensitas Cahaya 
Pada saat pengujian jarak warna pada robot menggunakan beberapa pengujian seperti 
berikut : 
Tabel 2 Pengujian Intensitas Cahaya 
Pengujian 
warna 
R G B Lux Hasil Gambar 
 
 
 
 
 
 
Normal 
 
 
 
 
 
 
120 
 
 
 
 
 
 
225 
 
 
 
 
 
 
80 
 
 
 
 
 
 
170  
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Gelap 1 
 
 
 
 
 
 
30 
 
 
 
 
 
 
50 
 
 
 
 
 
 
23 
 
 
 
 
 
 
12 
 
 
 
 
 
 
Gelap 2 
 
 
 
 
18 
 
 
 
 
5 
 
 
 
 
10 
 
 
 
 
0  
 
 
 
 
 
 
Super terang 
 
 
 
 
 
180 
 
 
 
 
 
254 
 
 
 
 
 
156 
 
 
 
 
 
545 
 
 
 
 
 
 
 
Atas 1 
 
 
 
 
 
132 
 
 
 
 
 
222 
 
 
 
 
 
163 
 
 
 
 
 
405 
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Atas 2 
 
 
 
 
120 
 
 
 
 
230 
 
 
 
 
117 
 
 
 
 
221 
 
 
 
 
 
 
 
Atas 3 
 
 
 
 
 
102 
 
 
 
 
 
189 
 
 
 
 
 
76 
 
 
 
 
 
190 
 
 
 
 
 
 
 
Atas 4 
 
 
 
 
 
126 
 
 
 
 
 
217 
 
 
 
 
 
126 
 
 
 
 
 
177 
 
 
 
 
 
 
Samping 
kanan 
 
 
 
 
101 
 
 
 
 
209 
 
 
 
 
115 
 
 
 
 
247  
 
 
 
 
 
 
 
Samping kiri 
 
 
 
 
 
 
104 
 
 
 
 
 
 
211 
 
 
 
 
 
 
105 
 
 
 
 
 
 
240 
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3.4 Pengujian Respon Motor Servo 
Saat pengujian respon motor servo terdapat beberapa pengujian seperti gerakan jepit, 
buka, turun, dan naik dapat dilihat pada tampilan gambar dibawah ini: 
Tabel 3 Pengujian Motor Servo 
Servo Nilai 
Kiri(1) 
Nilai 
Kanan
(2) 
Nilai 
Atas(3) 
Hasi Gambar 
 
 
 
 
Jepit 
 
 
 
 
110 
 
 
 
 
 
80 
 
 
 
 
- 
 
 
 
 
 
Buka 
 
 
 
 
145 
 
 
 
 
45 
 
 
 
 
- 
 
 
 
 
 
Turun 
 
 
 
 
- 
 
 
 
 
- 
 
 
 
 
60 
 
 
 
 
 
Naik 
 
 
 
 
- 
 
 
 
 
- 
 
 
 
 
140 
 
 
 
3.5 Pengujian Perkiraan Jarak Warna 
Pengujian jarak warna harus memerlukan waktu karena pengujian ini 
menggunakan cahaya matahari untuk mendapatkan hasil warna bola tenis lapangan  seperti 
pada Tabel 4.  
Tabel 4 Pengujian Jarak Warna  
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Waktu R G B LUX Gambar 
 
 
 
 
Jam  
10 00 
WIB 
 
 
 
 
 
118 
 
 
 
 
 
162 
 
 
 
 
 
103 
 
 
 
 
 
13320 
 
 
 
 
 
 
Jam 
13.00 
WIB 
 
 
 
 
 
 
117 
 
 
 
 
 
 
152 
 
 
 
 
 
 
62 
 
 
 
 
 
 
18420 
 
 
 
 
 
Jam 
16.00 
WIB 
 
 
 
 
 
120 
 
 
 
 
 
167 
 
 
 
 
 
68 
 
 
 
 
 
11247 
 
 
4. KESIMPULAN 
 
1. Pada uji coba tegangan baterai didapat bahwa setiap 10 menit melakukan uji coba 
robot menghabiskan 1,5 volt daya pada baterai. 
2. Pada uji coba respon motor servo didapat bahwa servo dapat merespon dengan baik 
sesuai nilai yang telah ditentukan, nilai tersebut didapat berdasarkan stuktural robot. 
3. Pada uji coba intensitas cahaya didapat bahwa semakin terang maka nilai RGB 
yang didapat semakin besar dan semakin gelap maka nilai RGB yang didapat 
semakin kecil. 
4. Pada uji coba nilai sensor ultrasonic masih mendekati jarak yang telah ditentukan 
sehingga didapat bahwa sensor ultrasonic dapat bekerja dengan baik untuk 
mendeteksi bola tenis. 
5. Rancang bangun robot ini dapat membantu para pemain tenis lapangan saat 
pengambilan bola tenis lapangan sehingga tidak memerlukan kadi dalam 
pengambilan bola. 
6. Secara keseluruhan, alat yang dibuat dapat bekerja dan berfungsi sebagaimana 
mestinya sehingga dapat dimanfaatkan sebagai alat pengambilan bola secara 
otomatis berdasarkan letak bola. Robot bisa menggunakan Raspberry Pi sebagai 
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mini komputer dengan baik terbukti dengan kemampuan robot saat pengambilan 
bola tenis lapangan. 
5. SARAN 
 
1. Diharapkan nantinya robot ini dapat ditambah lagi, sehingga akan mendapatkan 
banyak robot yang digunakan untuk pengambilan bola tenis lapangan. 
2. Diharapkan nantinya robot dapat mendeteksi background dengan warna hijau.  
3. Gunakan prosesor dalam mengelola gambar sehingga robot dapat hasil yang lebih 
baik. 
4. Alat–alat yang digunakan lebih baik lagi seperti webcam, servo besar, servo kecil, 
motor driver, arduino, DC-DC Converter, motor DC gear box, sensor ultrasonic 
dengan spesifikasi yang lebih tinggi lagi.  
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